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Glosario: 
 Ángulo de escaneo: Se mide en grados, y es el ángulo al que el escáner se mueve desde un
extremo hasta el otro. Este ángulo se puede ajustar en función de la aplicación que se le
quiera dar.
 CAD (Computer Aided Design): Uso del ordenador para el diseño de un producto.
 Divergencia del haz: anchura que alcanza el haz con la distancia recorrida.
 Escaneado: Hace referencia a una única sesión de toma de datos desde un origen y
orientación concretos del escáner.
 Escaneado láser: Desde el punto de vista del usuario, un escáner 3D es cualquier instrumento
que toma automáticamente coordenadas 3D de una región de un objeto o superficie de forma
automática con una alta velocidad (cientos o miles de puntos por segundo) consiguiendo
resultados en (casi) tiempo real.
 Espaciamiento nominal entre puntos. Es la distancia entre los puntos de impacto del LiDAR:
a mayor número de puntos, mayor definición de las superficies.
 Frecuencia de escaneo: Mientras que el láser emite los pulsos de repetición, el escáner oscila
(se mueve hacia delante y hacia atrás). Los sistemas móviles tienen un escáner que gira 360º
continuamente, mientras que los sistemas aéreos se mueven adelante y atrás.
 "Georreferenciación: con respecto a la localización de los píxeles hemos de tener en cuenta
que no siempre disponemos de un ráster georreferenciado por lo tanto puede disponer de
coordenadas fila y columnas, sin disponer de una referencia espacial determinada (Sistema
de Referencia Espacial). En algunas ocasiones para proceder a la localización espacial de
dicho ráster hemos de realizar una georreferenciación, u Ortorectificación si dicha localización
conlleva la corrección del efecto del relieve, orientación interna y externa del ráster etc. (nos
referimos por tanto en este caso a Fotografías Aéreas, pero podría georreferenciarse
cualquier otro ráster si disponemos de información de referencia)." Fuente: Análisis Espacial
con Datos Ráster en ArcGIS Desktop 9.2.
 GPS (Sistema de Posicionamiento Global): El sistema de posicionamiento global –un sistema
de posicionamiento por satélite norteamericano utilizado para posicionar aeronaves durante
un levantamiento aéreo, también usado como técnica para efectuar levantamientos sobre el
terreno. Rusia y Europa están trabajando en sistemas similares llamados GLONASS y
GALILEO, respectivamente.
 GIS (Geographic information system): Los sistemas GIS puede definirse como un modelo de
una parte de la realidad referido a un sistema de coordenadas terrestre y construido para
resolver problemas complejos de planificación y gestión geográfica.
 Láser (acrónimo de Light Amplification by Simulated Emission of Radiation, traducción:
amplificación de la luz por emisión inducida de radiación): Haz intenso de luz que produce
imágenes con impulsos electrónicos.
 LiDAR Light Detecting and Ranging: Término usado frecuentemente para referirse a
escaneados láser aerotransportados pero que también se aplica a sistemas terrestres.
 LiDAR aéreo. Normalmente utilizado para grandes áreas. El sensor se coloca en un avión,
que normalmente vuela a una altura entre 400 y 2.500 m sobre la superficie. La precisión
suele estar en este caso entre 9,25 cm y 18,5 cm verticalmente, y entre 20 cm y 1 m
horizontalmente.
 LiDAR aéreo de baja altitud. Se utiliza normalmente para estudios de vías de comunicación
e infraestructuras lineales (por ejemplo, líneas eléctricas). La altitud de vuelo es mucho menor
(de 50 m a 800 m sobre la superficie), y normalmente el sensor va montado sobre
helicópteros. De esta forma se consiguen densidades que oscilan entre los 20 y los 100 
puntos por metro cuadrado, con precisiones también mayores. 
 LiDAR móvil. El sistema está montado en la parte trasera de un vehículo, de tal forma que el
láser rota 360 º continuamente durante la operación, mientras que el vehículo avanza. La
precisión en este caso es la mayor en relación con el resto de técnicas. La distancia máxima
de alcance suele ser de unos 200 m desde el sensor, y la densidad de puntos por metro
cuadrado puede llegar a los 4.000.
 LiDAR terrestre. En este caso, el sistema no se mueve (no se encuentra montado sobre
ningún dispositivo móvil, sino sobre un trípode), y se utiliza para estudiar un área concreta de
interés (por ejemplo un puente). La precisión es muy alta, pero la cantidad de datos a recoger
está limitado puesto que se trata de sistemas estacionarios.
 MDE (Modelo Digital de Elevaciones): Tripletas de puntos XYZ de una superficie
almacenados digitalmente. Se debe mencionar siempre de qué superficie se trata (por
ejemplo, MDE de una superficie marina, MDE de la superficie de la Tierra).
 MDS Modelo Digital de Superficie: (Digital Surface, Canopy Model o Modelo Digital de
Elevaciones) obtenido a partir del primer pulso LiDAR aéreo, sobre el cual podemos distinguir
las alturas de edificios, vegetación, puentes...
 MDT (Modelo Digital del Terreno) se obtiene interpolando los puntos del último pulso LiDAR
aéreo, eliminando los puntos que no pertenecen al terreno.
 Metadatos: Datos utilizados para describir otros datos. Es una componente vital en el proceso
de gestión de los datos.
 Modelado: Proceso de creación de un modelo o una forma tridimensional, como pueden ser
modelos 3D, NURBS o sólidos.
 Monitoreado de deformaciones: Medición sistemática y seguimiento de la alteración de la
forma o dimensión de un objeto como resultado de la aplicación de una fuerza sobre él.
 Nube de puntos: Conjunto de coordenadas XYZ en un sistema de coordenadas
tridimensional. También puede incluir información adicional, como los valores de color y de
reflectividad.
 Ortofotografía u ortoimagen: Es una imagen digital como una proyección ortogonal a partir de
fotografías reales.
 Origen del escáner: Origen de un sistema de coordenadas arbitrario en el que se realizan los
escaneados estáticos. Cuando el origen del escáner se transforma al sistema de coordenadas
local, se convierte en la posición del escáner.
 Posición del escáner: Situación, en un sistema de coordenadas conocido, desde el que se
realiza un escaneado. Si el sistema no realiza un escaneado completo de 360 grados, pueden
requerirse varios escaneados desde la misma posición del escáner, pero con diferentes
orientaciones.
Precisión Geométrica: Mide el grado de dispersión de un conjunto de mediciones sobre la
media, que normalmente se describe como la desviación estándar. Todas las referencias a la
desviación estándar de un valor deben ir acompañadas de la probabilidad del error. Por
ejemplo: ±3 mm (con un 67% de probabilidad de error). Si n es el número de mediciones y v
los residuos (es decir, la diferencia entre una cantidad medida y el valor más probable para
esa cantidad), la precisión de un conjunto de datos se puede representar por la desviación
estándar (LERMA, y otros 2008):
p 
 Renderizado: Proceso de generar imágenes a partir de un modelo 3D informático, sin las
limitaciones del hardware de gráficos. El modelo es una descripción de objetos
tridimensionales en un lenguaje o estructura de datos estrictamente definidos. Debería
contener la geometría, los puntos de vista, la textura, y la información de iluminación y
sombreado.
 Resolución: “El pixel es el elemento más pequeño al que un dispositivo de visualización puede
asignarle de forma independiente un atributo como es el color. Así se define la resolución
como la dimensión lineal mínima de la unidad más pequeña del espacio geográfico para la
que se recogen los datos. Cuanto menor sea el tamaño de dicho pixel y por ende de la zona
representada por dicho pixel, mayor es también el número de celdas que se representarán
mediante dicho ráster. La resolución dependerá del nivel de detalle con el que se quiera
representar el mundo real, teniendo en cuenta las posibilidades de análisis y
hardware/software.” Fuente: Análisis Espacial con Datos Ráster en ArcGIS Desktop 9.2.
 Resolución TLS: Distancia media entre las coordenadas XYZ en una nube de puntos.
Normalmente se representa de dos maneras, resolución espacial y resolución angular.
-La distancia media 3D ente puntos a una cierta distancia del escáner (asumiendo que se
mide entre los centros de las huellas de los puntos): 30 mm x 30 mm (a 50 m)
-El incremento angular de los dos ejes: 0.25 o x 0.25 o
 La distancia media 3D entre puntos en el objeto es, probablemente, más clara para un usuario
que no sea técnico. La densidad de puntos de un escaneado debe verse como la densidad
mínima de puntos en el objeto, sin tener en cuenta los datos periféricos (puntos sobre objetos
no deseados).
 Ruido del escáner: Nivel de desviación de una nube de puntos respecto de una superficie
real, provocado por el ángulo de inclinación, el tamaño de la huella del punto, la reflectividad,
las condiciones atmosféricas, etc.
 SIG (Sistema de Información Geográfica): En el sentido estricto de la palabra, es un sistema
de información capaz de gestionar, integrar, almacenar, editar, analizar, compartir y visualizar
información geográficamente referenciada.
 Sobremuestreo: Establecimiento de la densidad de la malla de puntos de la malla (resolución)
mayor que la precisión de un punto del escáner. El sobremuestreo genera una menor
precisión y un mayor ruido en los datos.
 Tamaño del haz: Diámetro del haz láser emitido por el escáner, también conocido como
huella.
 La Teledetección o detección remota (Remote Sensing) es entendida como la adquisición de
información a pequeña o gran escala de un objeto o fenómeno, siendo una técnica que
permite obtener información a distancia de objetos sin que exista un contacto material, ya sea
usando instrumentos de grabación o instrumentos de escaneo en tiempo real, con el uso de
tecnologías de sensores para la adquisición de imágenes y que de manera general, están
situados sobre la superficie terrestre.
 Sombreado Topográfico (Hillshade): superficie que muestra el grado de iluminación de los
píxeles de acuerdo a dos posiciones relativas, una respecto a la orientación o ángulo acimutal,
y otra respecto al ángulo de elevación solar o cenital.
 TIN Red Irregular de Triángulos (Triangulated Irregular Network): Representación de una
superficie organizada en forma de red de triángulos sin solape.
 Vacíos de datos: Secciones en la nube de puntos que no contienen datos.
 "Zona o Clase: se trata de una agrupación temática de las celdas de un fichero ráster de
acuerdo a un criterio clasificador (por ejemplo, usos del suelo). Los software GIS nos permiten
entre otras funciones realizar mediciones de variables continuas a partir de dichas zonas o
clases (Véase Funciones de Análisis Zonal mediante Spatial Analyst) tales como valores
medios, máximos, mínimos, desviaciones estándares, etc." Fuente: (REYES 2007)
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